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1 Recent Advances in Mathematica] Theory ot systems, contr01, Networks and
Signal processing
Edited by H. Kim山'a and s. Kodama,1990, Mita press
Healt Rep]acement-Artificial Heart 5,
Edited by T. Akutsu, and H. Koyanagi,1996, springer-verlag, Tokyo
Heal't Replacen]ent-Artificial Heart 6,
Edited by T. Akutsu, H. Koyanagi,1998, springer-verlag, T01くyo
Infonnation Techno]ogy ln Medicine, V01.1: Medical simulation and Educa・
tlon





























右 限 未 知 パ ラ メ ー タ を 含 む 線 形 硫 率 系 に 対 す る 開 ル ー プ 帰 還 最 適 制 御
石 原 Ⅱ 1 , 阿 部 健 ・ , 竹 川 松 , 計 訓 1 白 動 制 御 学 会 論 文 染 , 群 Π 4 を 6  号 ,
1 9 7 8 . 6
S o m e  p r o p e r t i e s  o f  s o l u t i o n s  t o  L i n e a r - E x p o n e n t i a l - G a u s s i a n  p r o b l e m s
T A D A S H 1 1 S H I H A R A ,  K E N - 1 C H I  A B E ,  a n d  H I R O S H I  T A K E D A ,
I E E E  T R A N S A C T I O N S  O N
A U T O M A T I C  C O N T R O L ,  V 0 1 . A C - 2 4 ,  N O . 2 , 1 9 7 9 . 2
恒 星 基 準 セ ン サ に よ る 人 工 衛 尿 の 3 軸 姿 勢 決 定
泉 1 ] _ 1 禽 1 - ' 郎 , 阿 部 健 ・ , 竹 1 Π 宏 , 電 子 通 信 学 会 論 文 紘 , 第 6 3  D 谷 2 ・ ぢ ,
1 9 8 0 . 2
人 1 衛 星 の 内 動 的 姿 勢 泱 定 シ ス テ ム
泉 I U 喜 ・ 一 郎 , 阿 部 健 ・ ・ ・ , 竹 田 宏 , 確 子 通 信 学 会 論 文 誌 , 第 6 3  D を 2  号 ,
1 9 8 0 . 2
補 償 形 乎 動 制 御 系 に お け る 人 剖 オ ペ レ ー タ の 最 適 制 御 モ デ ル
丸 Ⅱ _ 1 次 人 , 阿 剖 1 健 ・ ・ ・ ' , 竹 田 宏 , 確 気 学 会 論 文 ' 志 C , 第 1 0 0 を  7  号 ,
1 9 8 0 . フ
下 リ フ ト 補 償 フ ィ ル タ を 備 え た 人 噺 漸 星 の 姿 勢 決 定 シ ス テ ム
泉 1 1 1 喜 ・ 、 郎 , 阿 剖 Ⅱ 建 一 , 竹 田 宏 , 笵 了 通 イ 詣 学 会 論 文 砧 , 第 J 6 4 - D 巻  6 号 ,
1 9 8 1 . 6
慣 竹 1 セ ン サ に よ る 姿 勢 泱 定 系 の 構 成
泉 H I ・ 凡 : 、 郎 , 阿 部 健 一 , 竹 田 宏 , 確 、 f 通 偏 学 会 論 文 誌 , 第 J 6 4 - D 巻 1 0 号 ,
1 9 8 1 . 1
L e a r n i n g  c o n t r 0 1  0 I  F i n i l e  N l a r l く 0 v  c h a i n s  w i t l 〕  u n k n o w n  T T a n s i t i o n
P r o b a b i Ⅱ t i e s
M .  S A T O ,  K .  A B E ,  a n d  H .  T A K E D A , 1 E E E  T R A N S A C T I O N S  O N
A U T O M A T I C  C O N T R O L ,  V 0 1 . A C - 2 7 ,  N O . 2 , 1 9 8 2 . 2
不 規 則 変 動 係 数 を 含 む A R モ デ ル に 基 づ く 披 通 通 応 予 測
石 原 正 , 阿 部 健 ・ , 竹 田 宏 , 確 子 通 仁 学 会 論 文 誌 , 群 牙 備 一 A 巻 5 ・ 牙 ,
1 9 8 2
A  N o t e  o n  M o d e l i n g  E r r o r  o f  L i n e a r  s t o c h a s t i c  s y s t e m s  w i t h  a  w h i t e
C o e 丘 i c i e n t
T . 1 S H I H A R A ,  K .  A B E , a n d  H .  T A K E D A , 1 E E E  T R A N S A C T I O N S  O N
A U T O M A T I C  C O N T R O L ,  V 0 1 . A C - 2 7 ,  N O . 3 , 1 9 8 2 . 3
確 定 的 な 手 法 に よ る マ ル コ フ 過 秤 の 学 習 1 1 1 1 御
仏 U 佳 光 屶 , 阿 部 健 一 , 竹 田 宏 , 電 父 ( 学 会 論 文 誌 C , 第 1 0 2 巻 1 0 ぢ ,











20 Application of non-1inear state variable transfonnations for a class of non-
Hnear systcm optim]乞ation problems
F.F. SHOJI, K. ABE and H. TAKEDA,1NTERNATIONAL JOURNAL
OF SYSTEMS SCIENCE, V01.14, NO.4,1983.4
A TWO-step lterative Method for Disctele-Time systems Reduction





On conditional oplil〕〕ality of a class of Learning Automata in Random En・
VⅡ'onn〕ents
KENICHI ABE,1NFORMATION SCIENCES, VO].3,1983.12
2釧のコインからなる硴*モデルのイ打喪1け剛学習制御





A Leaming Algoriu〕m lor the Finite-Time TWO-Anned Bandit l'r01)1em
M. SATO, K. ABE, and H. TAKEDA,1EEE TRANSACTIONS ON
SYSTEMS, MAN, ANID CYBERNETICS, VOISMC-14, NO.3,1984.3
Model Reduction lor a class of Linear Dynamic systems








Stability analysis of an optima11inear system witl〕 W11ite coefficients: tl〕e in・
nuence of an lncon'ect covatiance of the coef丘Cients
TADASH11SHIHARA, KEN-1CHIABE and HIROSH11AKEDA,1N・












O n  a 〕 e  s i m p l H i c a n o n  o f l a r g e  l i n e a r  s y s t e m s  u s i n g  p a d c - t y p e  a p p r o x l n 捻 t l o n s
a n d  c a u e r  c o n t i n u e d  h ' a c t i o n s
F . F .  S H O J I ,  K .  A B E  a n d  H .  T A K E D A , 1 N T E R N A T I O N A L  J O U R N A L
O F  S Y S T E M S  S C I E N C E ,  V O ] . 1 6 ,  N 0 3 , 1 9 8 5 . 3
マ ル チ マ イ ク ロ プ ロ セ ッ サ に よ る 辿 1 心 的 遊 圧 ク ラ ン プ 法
1 _ Ⅱ 形  t , 阿 部 健 ・ ・ ' , 打 ! . 下 f  望 , ; 1 ' i 則 向 動 1 刷 禍 1 学 会 論 文 条 , 第 2 1 巻 8  号 ,
1 9 8 5 . 8
数 式 処 理 シ ス テ ム R E D U C E を 用 い た 制 御 系 の C A D
斎 藤 制 海 , 局 橋 岳 之 , 阿 部 健 一 , 計 1 則 n 動 制 御 学 会 論 文 集 , 錦 2 1 巻 Ⅱ 号 ,
1 9 8 5 . 1 1
A n  A s y m p t o t i c a Ⅱ y  o p l i m a l  L e a l ' n i n g  c o n t r 0 Ⅱ e r  f o r  F i n i t e  M 印 ' k o v  c h a i n s
W i t h  u n l m o w n  T r a n s i t i o n  p r o b a b i l i t i e s
M I T S U O  S A T O ,  K E N I C H I  A B E ,  a n d  H I R O S H I  T A K E  D A , 1 E E E
T R A N S A C T I O N S  O N  A U T O M A T I C  C O N T R O L ,  V 0 1 . A C - 3 0 ,  N O . 1 1 ,
1 9 8 5 . 1 1
超 高 波 非 破 壊 検 査 の た め の 逆 フ ィ ル タ 伝 牙 処 埋 装 胴
山 細 晃 , 松 本 守 緋 , 田 所 禽 昭 , 阿 部 健 ' , 確 子 通 信 学 会 論 文 誌 , 第
J 6 8 - A 巻 1 2 ケ ナ , 1 9 8 5 . 1 2
俳 散 時 問 繰 り 返 L 制 御 系 の 一 設 汁 法
イ イ 原 正 , 阿 割 外 建 ' , 竹 田 宏 , 計 才 則 n 動 1 1 Ⅷ 御 学 会 論 文 条 , 第 2 2 巻 1 号 ,
1 9 8 6 . 1
U n c e r t a i n  v a r i a n c e  i n  a n  o p t l m a 1 1 i n e a r  s y s t e m  w i t h  w h i t e  g a i n
T A D A S H 1 1 S H I H A R A ,  K E N - 1 C H I  A B E  a n d  H I R O S H I T A K E D A , 1 N ・
T E R N A T I O N A L  J O U R N A L  O F  C O N T R O L ,  V 0 1 . 4 4 ,  N O . 2 , 1 9 8 6 . 2
超 音 ・ 波 ノ 勺 レ ス エ コ ー 信 万 に 含 ま れ る 屯 父 音 料 変 換 ひ す み の ひ ず み 除 去 信 丹 処 理
山 田 ↓ ι , 阿 部 健 一 ' , 遊 子 通 信 学 会 論 文 誌 , 封 汀 6 9 - A 巻 Ⅱ 号 , 1 9 8 6 . 1 1
状 態 と 決 定 の 数 が 大 き い マ ル コ フ 過 程 の 列 ' q 内 な 学 習 制 御
佐 心 光 労 , 阿 部 健 ・ ・ 、 , 竹 1 Π 宏 , 確 気 学 会 論 文 元 よ C , 群 " 0 7 巻  1 ・ 号 ,
1 9 8 7 . 1
A n  A l g o r i u l m  f o r  a n  A d a p t i v e  N l u l t H r e q u e n c y  R e c e i v e r
Y O S H I A K I  T A D O K O R O ,  K E N - 1 C H I  A B E ,  a n d  K .  R A N M A N O H A N
R A O , 1 E E E T R A N S A C T I O N S O N C O M M U N I C A T I O N S , V 0 1 . C O M - 3 5 ,
N O . 3 , 1 9 8 7 , 3
不 硫 丈 な イ ン パ ル ス 応 符 法 系 列 を 用 い た 触 散 時 捌 反 復 制 御 系 の 設 i l
石 原 正 , 喩 塚 弘 幸 , 阿 部 健 一 , 竹 田 宏 , 計 訓 1 自 動 制 御 学 会 論 文 集 , 第











42 Notch Fourier Transfonn
YOSHIAKITADOKORO, KENICHIABE,1EEETRANSACTIONS ON







Extensions of innovations dua] contro]
TADASH11SHIHARA, KEN-1CHI ABE and HIROSHI TAKEDA,1N・





Symbolic manipulation cAD of controlen即neering by using REDUCE
OSAMISAITO, NnKIHITO KANNo and KENICHI ABE,1NTERNA・





Learning contr01 0f Finite Mar1ΦV chains with an Explicit Trade-0丘 Be・
tween Estimation and contr01
MITSUO SATO, KENICHI ABE, and HIOROSHI TAKEDA,1EEE









Sylnbolic computation Application for the Desigl] of 上inear Multivariable
Control systems
TAKAJI UMENO, SYUICHI YAMASHITA, OSAMI SAITo and













Q T - L M S 適 応 ア ル ゴ リ ズ ム の ス テ ヅ プ サ イ ズ の 妓 適 " 1 に 関 す る 解 析
邱 小 ξ i ,  F _ 1 井 史 朗 , 阿 部 健 一 , 屯 子 情 縦 通 イ ' i 学 会 論 文 ' は A , 芽 汀 7 3 - A 巻
5  ・ 牙 , 1 9 9 0 . 5
綵 分 冏 結 合 に 制 約 条 件 の あ る 擶 線 軌 獣 の 妓 適 化
鄭 J 1 1 ! ' り ・ } ,  F " 弁 那 健 一 , リ 井 R 処 皿 学 会 論 文 誌 , 第 3 1 巻 8 ・ ぢ ' , 1 9 9 0 . 8
自 d 側 似 型 ネ ッ ト ワ ー ク を 右 す る マ ル チ プ ロ セ ッ サ シ ス テ ム ト で の 並 列 ブ ル ゴ
リ ズ ム
菅 谷 光 啓 , 前 場 隆 史 , 辰 巳 昭 治 , 阿 部 健 一 , 雄 子 1 1 汁 R 通 偏 孚 会 論 文 赴 D -
1 , 芽 汀 7 3 - D - 1 巻 1 1 号 , 1 9 9 0 . 1 1
B Ⅱ a t e r a ]  p o l y n o m i a l  M a t r i x  E q u a t i o n s  i n  T w o  l n d e t e n れ i n a t e s
L I  X U ,  O S A M I  S A I T o  a n d  K E N I C H I  A B E ,  M u l t i d i m e n s i o n a l  s y s t e m s
n n d  s i g n a ]  p r o c e s s i n g ,  V O . 1 ,  N O . 4 , 1 9 9 0 . 1 2
音 W 計 1 則 に よ る ブ ラ シ 砥 石 の 稼 倒 J 状 態 診 断 シ ス テ ム
福 島 礼 史 , 斎 鰹 制 河 , 阿 部 健 ・ , 計 ・ i 則 内 動 制 御 学 会 論 文 集 , 第 2 7 遂 2  牙 ,
1 9 9 1 . 2
分 割 可 能 な バ ス を も つ プ ロ セ ッ サ ア レ ー  1 . で の 述 択 ア ル ゴ リ ズ ム の 解 析
前 場 降 央 , 菅 谷 光 啓 , 辰 巳 昭 治 , 阿 部 健 ・ , 逃 子 情 縦 通 佰 学 会 論 文 誌 A ,
第 J 7 4 - A 巻  4  、 } ' , 1 9 9 1 . 4
マ ル チ プ ロ セ ヅ サ シ ス テ ム F I N ' - 1 上 で の 選 択 ア ル ゴ リ ズ ム
菅 谷 光 啓 , 赤 j 場 降 史 , 辰 巳 昭 治 , 阿 部 健 ・ ・ , 磁 丁 恬 縦 通 偏 学 会 論 文 誌 D ・
1 , 群 牙 7 4 - D - 1 巻  5  ・ 牙 , 1 9 9 1 . 5
数 式 ・ 数 値 処 理 に よ る 制 御 系 C A D
高 橋 心 樹 , 藤 1 1 _ 1  充 , ヂ f 脳 剥 川 海 , 阿 部 健 ・ ー , 確 ヌ ( 学 会 論 文 砧 C , 第 Ⅱ 1 巻
7 ι ナ , 1 9 9 1 . フ
周 j 朝 離 散 系 の 1 飼 期 補 償 に よ る L T 1 モ デ ル の 突 現
峡 来 平 , 子 t 耐 斜 引 海 , 阿 部 健 一 , 計 測 血 動 制 往 Ⅱ 7 会 論 文 染 , 第 2 8 巻 2  号 ,
1 9 9 2 . 2
C H A R A C T E R I S T I C  M U L T I P L I E R  A S S I G N M E N T  F O R  L I N E A R
P E R I O D I C  S Y S T E M S  B Y  U S I N G  P I E C E W I S E  C O N S T A N T  S T A T E
F E E D B A C K
L .  s u  a n d  K .  A B E ,  C O N T R O L - T H E O R Y  A N D  A D V A N C E D  T E C H ・
N O L O G Y ,  V 0 1 . 8 ,  N O . 1 , 1 9 9 2 3
A  D i s c r e t e  T i m e  D e s i g n  o f  R o b u s t  l t e r a t i v e  L e a n ] i n g  c o n t r 0 1 1 e r
T a d a s h i l s h i h a T a ,  K e n i c h i  A b e ,  a n d  H i r o S 1 1 i  T a k e d a , 1 E E E  T R A N S A C ・
T I O N S  O N  S Y S T E M S ,  M A N ,  A N I D  C Y B E R N E T I C S ,  V 0 1 . 2 2 ,  N O . 1 ,




















APPⅡCation olslepwise clustering Method fotthe Deta'mination of Assembly
Sequence
May山ni oyama and Kenichi Abe,1EEE TRANSACTIONS ON SYS・










Inta'sample Behavior optimization for Linear Time lnvarial]t systems wlth
Piecewise constant samp]ed Data Hold Function
L. SU, T. Miwaand K. ABE, CONTROL-THEORY AND ADVANCED
TECHN0上OGY, V01.8, NO.4,1992.12
Optimal con訂ol for lineal" periodic syslen〕s by using multirate consta11t sam・
Pled state feedback
LAIPING su and KENICHI ABE,1NTERNATIONAL JOURNA上 OF



















O r i g i n  o f  t h e  R h y t h m i c a l  F l u c t u a t i o n s  i n  t h e  A n i m a l  N v i t h o u t  a  N a t u T a l  H e a r ・
t b e a t
T .  Y a m b e ,  S .  K o i d e ,  K .  A b e ,  H .  T a k e d a  a n d  M .  Y o s h i z a w a ,  A r t i f i c i a l
O T g a n s ,  V 0 1 . 1 7 ,  N O . 1 2 , 1 9 9 3 . 1 2
人 上 心 臓 制 御 の た め の 自 律 祁 経 系 伴 ル 艮 の 伝 達 特 性 の 何 4 斤
小 出 訓 , 古 澤 誠 , 阿 部 健 、 ' , 竹 田 宏 , Ⅱ 1 家 智 之 , 仁 川 新 ・ ' , 阿 部 裕
輔 , 井 桁 宏 , 人 工 心 臓 , 第 2 3 巻 1
ケ j ' ,
9 9 4 . 2
末 梢 血 管 抵 抗 の 変 化 に よ り 検 討 し 九 補 助 人 」 _ 心 臓 の 最 適 駆 動 位 樹
秋 保 洋 , 仁 円 新 一 ' , 片 平 美 明 , ル 1 家 智 之 , 永 沼 滋 , 村 1 沼 義 人 , 井 仙 愆
司 , 小 林 信 一 , 南 家 俊 介 , 田 中 元 偵 , 二 浦 誠 ,  U 日 藤 尚 , 福 χ i 所 鮴 ,  C
利 平 , 小 出 訓 , 1 七 i 翠 誠 , 阿 部 健 一 ・ , 葛 西 毅 , 橋 木 引 、 之 , 人 丁 . 心 1 識 ,
第 2 3 巻  1 ・ 号 , 1 9 9 4 . 2
人 1 1 心 臓 に よ る 循 環 は 決 定 的 カ オ ス の 法 則 に 従 う か ?
山 家 智 之 , 仁 幽 新 一 , 片 平 美 明 , 薗 部 太 郎 , 永 沼 滋 , 秋 保 洋 , 柿 沼 設
人 , 小 林 信 一 , フ y 賀 洋 ・ ・ ・ ・ , 井 常 潴 1 而 1 , 南 家 俊 介 , 田 , ・ レ 元 i じ i , 編 メ j 1 香 " 1 1 ,
浦 誠 , 内 円 値 樹 , 佐 藤 尚 , 毛 利 平 , 小 } Ⅱ 訓 , 阿 部 健 ・ , 竹 I H  宏 ,
吉 洋 誠 , 阿 剖 拶 釧 而 , 井 街 宏 , 鎖 西 恒 雄 , 湘 n 剣 邦 彦 , 藤 正 巌 , 人 丁 心
臓 , 第 2 3 巻 3 号 , 1 9 9 4 . 4
O U ゆ U t  F e e d b a c k  s t a b i l i z a b Ⅱ i t y  a n d  s t a b i l i z a t i o n  A l g o r i t h m s  f o r  2 D  s y s t e m s
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